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RESUMEN
El artículo presenta el diseño y desarrollo de un prototipo de robot autónomo para la gestión de inventarios en 
una bodega a partir de identiicación por radiofrecuencia ǻRFIDǼ. Dada la complejidad que representa para dis-
tintos almacenes y fábricas el manejo y la localización de productos en bodegas de almacenamiento se creó un 
prototipo automatizado capaz de identiicar y manipular los distintos productos almacenados y actualizar en 
tiempo real la descripción del inventario. El prototipo emulando a un montacargas es capaz de ejecutar las tareas 
de gestión de forma autónoma, transportando cargas no mayores a una libra, en una pista donde este toma deci-
siones de ruta siguiendo una línea negra con bifurcaciones. Utilizando tecnología RFID el montacargas es capaz 
de leer y escribir datos sobre los productos en una etiqueta para luego descargar los mismos en un pc a través de 
un software de control de inventarios. La experimentación evidenció la utilidad de la identiicación por radiofre-
cuencia para realizar la marcación segura de los productos dada su lexibilidad y bajo costo y permitió veriicar la 
conveniencia de la navegación mediante el seguimiento de líneas en ambientes estructurados.
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ABSTRACT
 
This paper presents the development of an autonomous robot for stock handling in warehouses using radiofre-
quency identiication ǻRFIDǼ. Because of the complexity of handling inventories and locating products in large 
warehousing areas, it was developed a prototype of an autonomous robot for the identiication and handling of 
products and inventory real time updates. The prototype emulates a forklift and is capable of performing autono-
mous tasks that demand an inventory, carrying loads over a pound on a marked track following a black line with 
bifurcations. Using RFID technology the forklift is able to read and write data on the products in a label ant then 
to download this information on a pc through an inventory control software. The experiments showed the conve-
nience of RFID technology for safe product marking because of its lexibility and low cost and the usefulness of 
line following navigation in structured environments.
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